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Abstract of DE4424412 

The system has mobile units each contng a satellite navigation receiver for automatic rough 
position determination. A reference unit has a satellite navigation receiver for automatic 
determination of a rough reference position of a point with accurately known geographic position. 
An error determination unit compares the rough reference position with the accurate reference 
position. The mobile units transmit the rough position values with the other information to the 
reference unit, which corrects the rough position values with essentially simultaneously determined 
correction values. Alternatively, the reference unit transmits the position errors to the mobile units 
which correct the rough position values. 
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Description of DE4424412 



Die Erfindung betrifft ein Funktelekommunikationssystem zur Ubertragung von Informationen, 
insbesondere Sprachinformationen oder Rundfunkprogramm-Informationen, zwischen stationaren 
Einheiten, namlich Sende-/Empfangseinheiten oder Sendeeinheiten und mobilen Einheiten, namlich 
SendeTEmpfangseinheiten bzw. Empfangseinheiten. 

Funktelekommunikationssysteme ftir die Einwege-Kommunikation (Rundfunk; Funkrufsysteme) oder fi 
die Zweiweg-Kommunikation (Mobilfunk) sind seit langem eingefiihrt. Es ist hierbei jeweils eine 
stationare Senderkette vorgesehen, ggf. unterteilt in mehrere Teilgebiete mit jeweils eigener Frequenz, c 
mit mobilen Einheiten kommunizieren. Meist wird Information in Form von Sprachinformation oder 
Rundfunkprogramm-Information ubertragen; es ist jedoch auch ublich, zusatzliche Information zu 
ubermitteln, z. B. entsprechend dem RDS-System (Radio-Data System), bei dem bei analoger Ubertragi 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG 1st gestellt 

(54) Funkteiekommunikationssystem mit Satelliten-Navigation 

(57) Bei einem herkommlichen Funkteiekommunikationssy- 
stem zur Ubertragung von Informationen zwischen stationa- 
ren Sende-/Empfangseinheiten und mobilen Sende-/Emp~ 
fangseinheiten wird vorgeschlagen, die mobiien Einhaiten 
zusatziich mit einem Sate! lite nnavigationsempf an gar zu ver- 
sehen zur selbstSndigen Ermittlung eines Positions-Rohwer- 
tes. Die stationaren Einhaiten werdsn ebenfalls mit einem 
Satellitennavigationsempf anger versehen zur selbsttatigen 
Ermittlung eines Referenzpositions-Rohwertes eines Refe- 
renzortes mit bekannter genauer geographischer Position als 
Referenzpositions-Normalwert sowie einer Fehlerbestim- 
mungseinheit zur Bestimmung von Positionsbestimmungs- 
fehlem durch Vergieich des momenta n ermittelten Refe- 
renzpositions-Rohwerts mit dam Referenzpositions-Normal- 
m wert Bei den mobilen Einhaiten Oder bei den stationaren 
Einheiten erfolgt dann die Korrektur der Posrtions-Rohwerte 
mit im we sent lichen zeitgleich ermittelten Bastimmungsfeh- 
lern, wobei die hierzu erforderliche Obertragung der Posi- 
tionsrohwerte bzw. der Positionsbestimmungsfehler per 
Funk uber den fur die sprachliche Information benutzten 
Funkkanal erfolgt. 
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Die Erfindung betrifft ein Funktelekommunikations- 
system zur Obertragung von Informationen, insbeson- 
dere Sprachinformationen oder Rundfunkprogramm- 
Informationen, zwischen stationaren Einheiten, namlich 
Sende-/Empfangseinheiten oder Sendeeinheiten und 
mobiien Einheiten, namlich Sende-/Empfangseinheiten 
bzw. Empfangseinneiten. 

Funktelekommunikationssysteme fflr die Einwege- 
Kommunikation (Rundfunk; Funkrufsysteme) oder fur 
die Zweiweg-Kommunikation (Mobilfunk) sind seit lan- 
gem eingeffihrt Es ist hierbei jeweils eine stationare 
Senderkette vorgesehen, ggf. unterteilt in mehrere Teil- 
gebiete mit jeweils eigener Frequenz, die mit mobiien 
Einheiten kommunizieren. Meist wird Information in 
Form von Sprachinformation oder Rundfunkpro- 
gramm-Information iibertragen; es ist jedoch auch ub- 
lich, zusatzliche Information zu Qbermitteln, z. B. ent- 
sprechend dem RDS-System (Radio-Data System), bei 
dem bei analoger Obertragung in einem unhdrbaren 
Frequenzbereich Informationen Uber die jeweilige Sen- 
derkette und die Programmart, z. B. Verkehrsdurchsa- 
gen, ubermitteit werden. 

Hiervon unabhangig existieren Satelliten-Naviga- 
tionssysteme wie z. B. das LLS.-amerikanische System 
GPS oder das russische System Glonass. Mit den allge- 
mein erhaltlichen zivilen Satelliten-Navigationsempfan- 
gern kann eine momentane Position nur mit einer rela- 
tiv groBen Ungenauigkeit von z. B. 100—200 m ermit- 
telt werden, wobei Signallaufzeiten zwischen wenig- 
stens drei oder vier beobachtbaren Satelliten und der 
Empfangsantenne des Satelliten-Navigationsempfan- 
gers rechnerisch ausgewertet werden. Aufgrund ihrer 
relativ hohen Ungenauigkeit sind die in diesem Zusam- 
menhang als Positions-Rohwerte bezeichneten MeBer- 
gebnisse des Satelliten-Navigationsempfangers oft 
nicht ausreichend far eine hinreichend prazise Posi- 
tionsbestimmung der mobiien Einheit, z. B. dann, wenn 
die genaue Position eines mit dem Satellitennaviga- 
tionsempfangers ausgerusteten Fahrzeugs ermittelt 
werden solL 

In Verbindung mit der Navigation von Flugzeugen, 
insbesondere wahrend der Lande- und Startphase, ist 
bereits der Einsatz von sog. differentiellen Satellitenna- 
vigationssystemen bekannt Hier wird zur entscheiden- 
den Verbesserung der Genauigkeit der Positionsbestim- 
mung mit einem stationaren Satelliten-Navigations- 
empfanger gearbeitet, dessen Empfangsantenne genau 
geodatisch vermessen ist (hier genannt: Referenzposi- 
tions-Normalwert). Der Satelliten-Navigationsempfan- 
ger vergleicht standig seinen aus den Satellitensignalen 
abgeleiteten Referenzpositions-Rohwert mit dem Ref e- 
renzpositions-Normalwert, errechnet hieraus momen- 
tane Positionsbestimmungsfehler und ubermitteit diese 
per Telemetrie an das anfliegende Flugzeug. Der mobile 
Satelliten-Navigationsempfanger im Flugzeug ermittelt 
gleichzeitig den momentanen Positionsrohwert des 
Flugzeugs und korrigiert diesen mit Hilfe der entspre- 
chenden Korrektureinrichtung an Hand des ubertrage- 
nen Posidonsbestimmungsfehlers in einen korrigierten 
Positionswert Die Genauigkeit dieses Werts liegt bei 
1 —2 m und erlaubt eine sichere ggf. automatische Lan- 
dung. 

Einer weiten Verbreitung des differentiellen Satelli- 
ten-Navigationssystems steht zum einen entgegen, daB 
genau vermessene stationare Satellites Navigations- 
empfanger der Offentlichkeit derzeit nicht zur Verfu- 



gung stehen; zum anderen ist der Aufwand fiir die erfor- 
derliche Telemetrie zur Obermittlung der Positionsbe- 
stimmungsfehler hoch. 
Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Sy- 
5 stem zur differentiellen Satelliten-Navigadon bereitzu- 
stellen, welches ohne grdBeren gesonderten Aufwand, 
insbesondere im Hinblick auf die erforderliche Ober- 
mittlung der Referenzpositionswerte bzw. Positionsbe- 
stimmungsfehler, verwirklichbar ist 

10 Diese Aufgabe wird durch ein Funktelekoramunika- 
donssystem der eingangs genannten Art gelost, welches 
dadurch gekennzeichnet ist, daB die mobiien Einheiten 
zusatzlich jeweils einen Satellitennavigationsempfanger 
zur selbsttatigen Ermittlung eines Positions-Rohwertes 

15 der momentanen Position der mobiien Einheit aufwei- 
sen, daB wenigstens eine der stationaren oder mobiien 
Einheiten, die Referenzeinheit, mit einem Satellitennavi- 
gationsempfanger zur selbsttatigen Ermittlung eines 
Referenzpositions-Rohwertes eines Referenzortes mit 

20 bekannter genauer geographischer Position als Refe- 
renzpositions-Normalwert sowie einer Fehlerbestim- 
mungseinheit zur Bestimmung von Positionsbestim- 
mungsfehlern durch Vergleich des momentan ermittel- 
ten Referenzpositions-Rohwertes mit dem Referenzpo- 

25 sitions-Normalwert verbunden ist, daB die mobiien Ein- 
heiten mit Obertragungseinrichtungen zur Obertragung 
von Positions-Rohwerten zusatzlich zu den Informatio- 
nen an die wenigstens eine Referenzeinheit ausgebildet 
sind und die Referenzeinheit mit einer Empfangseinrich- 

30 tung fdr die Positionsrohwerte ausgebildet und mit ei- 
ner Korrektureinrichtung zur Korrektur der Qbertrage- 
nen Positions-Rohwerte mit im wesentlichen zeitgleich 
ermittelten Positionsbestimmungsfehlern verbunden ist 
und/oder daB die Referenzeinheit mit einer Obertra- 

35 gungseinrichtung zur Obertragung der Positionsbestim- 
mungsfehler zusatzlich zu den Informationen an die mo- 
biien Einheiten ausgebildet und die mobiien Einheiten 
jeweils mit einer Empfangseinrichtung fur die Positions- 
bestimmungsfehler und mit einer Korrektureinrichtung 

40 zur Korrektur der momentan ermittelten Positions- 
Rohwerte mit den fibertragenen, im wesentlichen zeit- 
gleich ermittelten Positionsbestimmungsfehlern ausge- 
bildet sind. 

ErfindungsgemaB wird also ein bereits bestehendes 

45 Funktelekommunikationssystem (insbesondere Mobil- 
telefon; Funkrufsystem; UKW-Runkfunk) zusatzlich fur 
die Obertragung der fur die differentieile Satellitennavi- 
gation erforderlichen Informationen zu den mobiien 
Einheiten verwendet, was gleichzeitig mit der Obertra- 

50 gung der Hauptinformation (Sprachinformation und 
ggf. Dateninformationen bei einem Mobilfunknetz; Sen- 
deprogramm ggf. mit digitaler Zusatzinformation (z. B. 
RDS im Falle einer UKW-Senderkette) erfolgen kann. 
Urn die Obermittlung der Sprachinformation bzw. des 

55 Rundfunkprogramms nicht zu storen, konnen bei analo- 
ger Obertragung die fOr die differentieile Satellitennavi- 
gation erforderlichen Informationen in einen Frequenz- 
bereich oberhalb der menschlichen oberen Horgrenze 
transferiert werden. Der Zusatzaufwand fur die diffe- 

6o rentielle Satellitennavigation ist vergleichsweise gering. 
Die Positionsbestimmungsfehler variieren lediglich zeit- 
iich (im wesentlichen nicht dagegen ortlich) und sind fur 
alle mobiien Einheiten in einem Teilgebiet anwendbar, 
in welchem momentan dieselben Satelliten zu empfan- 

65 gen sind wie von der Referenzeinheit Es genugt daher, 
den mobiien und/oder stationaren Einheiten des Funk- 
telekommunikationssystems in diesem Teilgebiet je- 
weils einheitliche Positionsbestimmungsfehier zuzufuh- 
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ren. Ein einziger Satellitennavigationsempfanger mit Orts der mobiJen Einheiten z. B. auch eine Lotsen-Funk- 
genauer geographischer Position in diesem Teilgebiet tion QberSprechfunkvornehmen. 
reicht aus. Im Falle eines UK W-Sendesystems kann das Besonders bevorzugt ist vorgesehen, daB die Zentrale 
Teilgebiet zusammenfallen mit dem Sender bzw. der als Einsatzzentrale ftir mit den mobilen Einheiten verse- 
Senderkette gieicher UKW-Frequenz. SchlieBlich ist 5 hene Fahrzeuge und/oder Personen insbesondere von 
auch der bauliche Aufwand auf seiten der mobilen Ein- Sicherheitsdiensten, Rettungsdiensten, Feuerwehren, 
heiten aufgrund der Fortschritte in der Miniaturisierung Kurierdiensten, Transportunternehmen fur Personen 
von Funkkomponenten und von Computerkomponen- oder Guter, Vermessungsdiensten, Lagereinrichtungen 
ten vergleichsweise gering. Die mobilen Einheiten kon- oder Lotsendiensten ausgebildet ist 
nen u. U. auch als Handgerate realisiert werden, die ne- jo Bevorzugt ist das Funktelekommunikationssystem 
ben ihrer Funktion als Funktelephon bzw. UKW-Radio nach einem der vorhergehenden Anspruche dadurch 
auch noch die Funktion eines differentiellen Satellites gekennzeichnet, daB wenigstens eine der stationaren 
navigauonsempfangers erfulien. Einheiten als Referenzeinheit ausgebildet und mit ande- 

Die Korrektur der Positions-Rohwerte in die korri- ren stationaren Einheiten zur Obertragung von Satelli- 
gierten Positionswerte kann zentral in den stationaren 15 ten-Navigationsdaten verbunden ist 
Einheiten (oder in einer der mit dem ubrigen stationaren Alternativ hierzu besteht jedoch auch die Moglich- 
Einheiten zur Obertragung der Satelliten-Navigations- keit, daB die wenigstens eine Referenzeinheit von einer 
daten verbundenen stationaren Einheit) oder dezentral mobilen Einheit gebildet ist Es kann dann ein beliebiger 
in den mobilen Einheiten vorgenommen werden. In vie- Teilnehmer des Funktelekommunikationssystems fur 
ien Fallen ist die Information iiber die genaue momenta- 20 sich und weitere Mitglieder des Systems eine Positions- 
ne Position der mobilen Einheit sowohi bei der mobilen bestimmung nach dem differentiellen Satellitennaviga- 
Einheit als auch an stationarer Stelle (insbesondere in tionssystem vornehmen, ohne daB das System als sol- 
einer Einsatzzentrale) von Bedeutung. Hierzu wird vor- ches, insbesondere die stationaren Einheiten, in irgend- 
geschlagen, daB die wenigstens eine mit der Korrektur- einer Weise anzupassen sind 

einrichtung verbundene Referenzeinheit zur Obermitt- 25 Besonders geringer zusatzlicher Aufwand zur Ein- 
Iung korrigiert er Positionswerte an die jeweilige mobi- richtung des erfindungsgemaBen Systems ist dann erfor- 
ie Einheit ausgebildet ist bzw. daB die mit den Korrek- derlich, wenn, wie in einer Ausfuhrungsforrn der Erfin- 
tureinrichtungen ausgebildeten mobilen Einheiten zur dung vorgeschlagen wird, die stationaren Einheiten von 
Obermittlung der korrigierten Positionswerte an die den Sendern einer Rundfunksenderkette, insbesondere 
wenigstens eine Referenzeinheit ausgebildet sind. 30 im UKW-Bereich, gebildet sind und die mobilen Einhei- 

Besonders vorteiihaft 1st, wenn die Obertragungs- tenjeweilseinenRundfunksempfangsteilaufweisen. 
und Empfangseinrichtungen zur Obertragung der Posi- Es kann jedoch auch vorgesehen sein, daB die statio- 
tionsrohwerte bzw. der Positionsbestimmungsfehler naren Einheiten die Sender einer Funkruf-Senderkette 
bzw. der korrigierten Positionswerte Qber den fur die sind und daB die mobilen Einheiten als Funkrufempfan- 
Obertragung der Informationen vorgesehenen Funkka- 35 ger ausgebildet sind. 

nal ausgebildet sind Dies erspart nicht nur die Bereit- Besonders attraktiv ist auch die Ausfuhrungsforrn der 
steliung eines weiteren Funkkanals, sondern ermoglicht Erfindung, die dadurch gekennzeichnet ist, daB die sta- 
auch den unveranderten Einsatz der Sende- bzw. Emp- tionaren Einheiten von den Sende-/Empfangseinheiten 
fangseinheit des Funktelephons bzw. des UKW- Radios eines Mobilfunksystems gebildet sind und daB die mobi- 
oder Funkrufempfangers fflr die Obertragung der Posi- 40 len Einheiten als Funkteiefon ausgebildet sind 
tions-Rohwerte bzw. der Positionsbestimmungsfehler. Die Erfindung betrifft ferner ein Verfahren zum Be- 

Damit die Obertragung im gleichen Kanal nicht wei- trieb eines Funktelekommunikationssystems zur Ober- 
ter stdrt, wird vorgeschlagen, daB die Obertragungs- tragung von Informationen, insbesondere Sprachinfor- 
und Empfangseinrichtungen zur gleichzeitigen Obertra- mationen oder Rundfunkprogramminformationen zwi- 
gung der Positionsrohwerte bzw. der Positionsbestim- 45 schen stationaren Einheiten, namlich Sende-/Empfangs- 
mungsfehler bzw. der korrigierten Positionswerte mit einheiten oder Sendeeinheiten und mobilen Einheiten, 
der Information ausgebildet sind mit Oberlagerung der namlich Sende-/Empfangseinheiten bzw. Empfangsein- 
Positionsrohwerte bzw. Positionsbestimmungsfehler heiten, welches dadurch gekennzeichnet ist, daB man 
auf die Sprachinformation bei analoger Obertragung in zusatzlich zur Information Satelliten-Navigationsdaten 
einem Frequenzbereich oberhalb der menschlichen 50 fur die Ortsbestimmung nach dem differentiellen Satelli- 
oberen Hdrgrenze und bei digitaler Obertragung mit ten- Navigations verfahren ubertragt 
entsprechender unterscheidender Codierung. Die Erfindung wird im folgenden an bevorzugten 

Um sicherzustellen, daB von den jeweiligen mobilen Ausfflhrungsbeispielen anhand der Zeichnung erlautert 
Einheiten die selben Satelliten empfangen werden wie Es zeigt: 

von der Referenzstation, wird vorgeschlagen, daB das 55 Fig. 1 eine grobschematische Obersichtsdarstellung 
Sendegebiet der stationaren Einheiten in mehrere Teil- des erfindungsgemaBen Funktelekommunikationssy- 
gebiete unterteilt ist und daB in jedem Teilgebiet wenig- stems mit Satellitennavigation am Beispiel eines Mobil- 
stens eine Referenz-Einheit vorgesehen ist zur Bestim- telefonsystems; 

mung von fur das jeweilige Teilgebiet geltenden Posi- Fig, 2 eine grobschematische Blockdiagramm-Dar- 
tionsbestimmungsfehlern. 60 steliung des inneren Aufbaus einer mobilen sowie einer 

Besonders bevorzugt ist vorgesehen, daB die stationa- als Referenzwert ausgebildeten Einheit des Systems ge- 
ren Einheiten mit einer Zentrale verbunden und zur maBFlg. I; und 

Weiterleitung von korrigierten Positionswerten be- Fig. 3 eine Darstellung entsprechend Fig. 2, jedoch 
stimmter mobiler Einheiten an die Zentrale ausgebildet fur den Fall eines UKW-Rundfunksystems. 
sind Von der Zentrale aus kann dann der genaue On 65 In Fig. 1 ist ein herkdmmliches Mobilfunksystem 10 
der beteiligten mobilen Einheiten festgestellt werden. dargestellt aus einem Netz stationarer Sende-/Emp- 
Im Falle eines Mobil-Sprechfunksystems kann die Zen- fangseinheiten (Zentralstationen) 12, die untereinander 
trale aufgrund ihrer genauen Kenntnis des momentanen uber Leitungen 14 miteinander verbunden sind Diese 
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stationaren Einheiten 12 sind entsprechend dem Aufbau 
des jeweiligen Netzes mit einer Reihe unselbstandiger 
Antenneneinheiten 18 verbunden, die Qber das jeweilige 
Sende- und Empfangsgebiet 16a bzw. 16b verteilt sind, 
um eine flachendeckende Sprechfunkverbindung mit 
mobilen Einheiten 20 innerhalb des Gebiets 16a bzw. 
16b auch bei geringer Sendeleistung der mobilen Ein- 
heiten 20 sicherzustellen. Die Verbindung zwischen den 
Einheiten 12 und den Einheiten 18 kann Qber die Lei- 
tung 14 oder Qber Funkstrecken 22 erfolgen. 

Dieses jedermann zugangliche und bereits weitge- 
hend flachendeckend erstellte Mobilfunksystem 10 wird 
nun gemaB der ErFindung dazu eingesetzt, um praktisch 
jedermann ohne grdBeren Aufwand mittels Kombina- 
tion von Mobilfunktelephon und Satellitennavigation 
eine genaue Positionsbestimmung mit Hilfe der diffe- 
rentiellen Satellitennavigation zu ermoglichen. Hierzu 
ist gemaB Fig. 2 jede der mobilen Einheiten 20 neben 
ihrer herkommlichen Mobilfunkeinheit 24 samt Sende- 
/Empfangsteil 26 mit einem Satellitennavigationsemp- 
fanger 28 Qblichen Aufbaus zu versehen sowie mit einer 
Zentraleinheit 30, die den Gesamtbetrieb der mobilen 
Einheit 20 steuert und fur den notwendigen Datentrans- 
fer sorgt Falls das Qblicherweise bereits bei der her- 
kommlichen Mobilfunkeinheit 24 vorgesehene Display 
samt Tastatur nicht ausreicht, kann eine gesonderte An- 
zeige- und Bedieneinheit 32 vorgesehen sein. 

Auch den stationaren Einheiten 12 ist zumindest ein 
gemeinsamer Satelliten-Navigationsempfanger 34 zu- 
geordnet Bei sehr groBem Sende- und Empfangsgebiet 
kann dieses in mehrere Teilgebiete 16a, 16b unterteilt 
werden, wobei jeweils ein Satelliten-Navigationsemp- 
f anger jedem Teilgebiet zugeordnet ist FQr die dif feren- 
tielle Satelliten-Navigation ist mlmlich wesentlich, daB 
die jeweilige mobile Einheit mit ihrem Satelliten-Navi- 
gationsempfanger die Signale von zumindest drei bis 
vier Satelliten empfangt, deren Signale gleichzeitig auch 
von der Referenzeinheit (hier von der stationaren Ein- 
heit mit den Satelliten-Navigationsempfanger 34) emp- 
fangt Bei einem sich beispielsweise Qber ganz Europa 
erstreckenden Sende- und Empfangsgebiet ist diese Be- 
dingung jedoch zumindest bei den derzeit eingesetzten 
Satelliten mit relativ niedriger Flugbahn nicht erfullt, so 
daB in die Teilgebiete unterteilt werden muB. Im jeweili- 
gen Teilgebiet reicht es aus, wenn ein einziger Satelli- 
tennavigationsempfanger mehreren stationaren Einhei- 
ten 12 zugeordnet ist, wobei der entsprechende Daten- 
transf er Qber die Leitung 14 erfolgen kann. 

Zur Durchfuhrung des differentiellen Satellitennavi- 
gationsverfahrens wird die genaue, am besten geoda- 
tisch vermessene Position der Antenne des Satellitenna- 
vigationsempfangers 34 bendtigt Diese Position wird 
im folgenden als Referenzpositions-Nonnalwert RN 
bezeichnet Auf Grund der systembedingten Ungenau- 
igkeit der Satellitennavigation unterscheidet sich diese 
von dem vom Satellitennavigationsempfanger 34 ermit- 
telten und mit Referenzpositions-Rohwert RR bezeich- 
neten, errechneten Positionswert Die Positionsberech- 
nung erfolgt in Qblicher Weise dadurch, daB aus den 
durch Zeitvergleich ermittelten Laufzeiten der Signale 
von beispielsweise vier Satelliten die jeweilige momen- 
tane Satellitenentfernung Ei bis E4 bestimmt wird. Da 
die momentane Satellitenposition bekannt ist, kann 
hieraus durch Triangulationsrechnung die Position des 
Sateiliten-Navigationseinheit berechnet werden. Dies 
Verfahren ist jedoch mit einem relativ groBer Fehler 
behaftet so daB die momentane Position nur mit relativ 
groBer Ungenauigkeit von z. B. 100— 200 m ermittelt 



werden kann. Es wird daher gemaB dem bekannten dif- 
ferentiellen Satelliten-Navigationsverfahren der Refe- 
renzpositions-Rohwert RR mit dem genau bekannten 
Referenzpositions-Nonnalwert RN in einer Fehlerbe- 
5 stimmungseinheit 38 einer Zentraleinheit 36 der Refe- 
renzeinheit (stationare Einheit 12) verglichen und hier- 
aus ein Positionsbestimmungsfehler PF abgeleitet Die- 
ser mit der Zeit variierende Positionsbestimmungsfeh- 
ler PF wird zur Fehlerkorrektur der Positionsrohwerte 
10 PR der mobilen Einheiten 20 verwendet, die ihren Posi- 
tionsrohwert PR unter Zugrundelegung von Signallauf- 
zeiten derselben vier Satelliten berechnen. 

Die Referenzeinheit (stationare Einheit 12) hat im 
Qbrigen den herkdmmlichen Aufbau einer Mobilfunk- 
15 zentralstation mit Mobilfunkeinheit 40 samt Sende- und 
Empfangsteil 42 zur Vermittlung von Telefongespra- 
chen zwischen den Netzteilnehmern. 

Die Fehlerkorrektur mit Hilfe des Positionsfehlers PF 
kann zentral, d. h. in der stationaren Einheit 12 erfolgen, 
20 wie in Fig. 2 dargestellt ist Hierzu wird von der jeweili- 
gen mobilen Einheit 20 der momentane Positions-Roh- 
wert PR ermittelt und Qber den Sende- und Empfangs- 
teil 26 an die stationare Einheit 12 per Funk weitergelei- 
tet Dies erfolgt Qber denselben Funkkanal, Qber den 
25 auch die herkommliche Telekommunikation erfolgt, al- 
so Qber den die Sprachinformationen SI, ggf. erganzt 
durch Dateninformation, ausgetauscht werden. Um 
u. U. zeitgleich mit der SprachinformationsQbermittlung 
auch die NavigationsdatenQbermittlung durchfuhren zu 
30 konnen, werden bei analoger Obertragung die Naviga- 
tionsdaten (hier die Positions-Rohwerte PR) in einen 
oberhalb der oberen raenschlichen Horgrenze liegen- 
den Frequenzbereich transferiert Bei digitaler Obertra- 
gung kann bei entsprechender unterscheidender Daten- 
35 codierung die Ermittlung der Sprachinformation eben- 
falls zeitgleich mit der Obermittlung der Navigationsda- 
ten erfolgea 

Die stationare Einheit 12 empfangt die Positions- 
Rohwerte PR Qber ihren Sende-/Erapfangsteil 42 und 

40 leitet sie in die Zentraleinheit 36 weiter (zusammen mit 
der Angabe der benutzten Satelliten). Eine Korrektur- 
einrichtung 44 innerhalb der Zentraleinheit 36 empfangt 
sowohl diesen Positions-Rohwert PR als auch den im 
wesentlichen zeitgleich ermittelten Positionsbestim- 

45 mungsfehler PF und errechnet hieraus einen korrigier- 
ten Positionswert PW. Dieser wird dann wiederum Qber 
die Sende-ZEmpfangseinheit 42 per Funk an die jeweili- 
ge mobile Einheit 20 zurQckgesendet Deren Sende-und 
Empfangsteil 26 gibt den Positionswert PW weiter an 

50 die zentrale Einheit 30. Diese veranlaBt ggf. eine ent- 
sprechende Anzeige auf der Anzeige- und Bedienungs- 
einheit32. 

Unter den Positionsrohwerten PR wird in diesem Zu- 
sammenhang sowohl der sich aus der trigonometrischen 

55 Berechnung ergebende eine Ergebniswert verstanden 
als auch der "Positions- Vektor" aus den einzelnen Ent- 
fernungswerten Ei— E4 der verwendeten Satelliten. Bei 
Verwendung dieses Positionsvektors zur Korrektur er- 
gibt sich eine hohere Genauigkeit des Endergebnisses. 

60 Alternativ oder zusatzlich kann die Fehlerkorrektur 
der Positionsrohwerte PR auch dezentral in der jeweili- 
gen mobilen Einheit 20 erfolgen. Wie in Fig. 2 mit strich- 
lierter UmriBlinie angedeutet ist, weist die zentrale Ein- 
heit 30 in einem solchen Fall eine Korrektureinrichtung 

65 46 auf. Diese erhait von der stationaren Einheit 12 wie- 
derum Qber den normalen Funkkanal den Positionsbe- 
stimmungsfehler PF (in Fig. 2 in runde Klammern ge- 
setzt), um mit diesem dann den zeitgleich ermittelten 
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Positions-Rohwert PR entsprechend zu korrigieren. Er- 
forderlichenfalb kann der korrigierte Positionswert PW 
von der mobilen Einheit 20 auch an die stationare Ein- 
heit 12 ruckgemeldet werden, wie in Fig. 2 ebenfalls mit 
in runde Klammern gesetztem Ausdruck PW angedeu- 5 
tet ist. 

Als Positionsbestimmungsfehler PF kann wiederum 
entweder der sich aus der Srtlichen Ablage des Refe- 
renzpositions-Normalwerts RN vom berechneten Refe- 
renzpositions-Rohwert RR ergebende Korrekturwert 10 
genommen werden oder besser ein Tehlerwertvektor" 
aus den Fehlern der 8E1 bis 5E4 der Entfernungswerte 
Ej bis E4der vier benutzten Satelliten. 

Wenn die stationaren Einheiten 12 uber die korrigier- 
ten Positionswerte PW bestimmter Einheiten 20 verffl- 15 
gen, so besteht die Moglichkeit, die mobilen Einheiten 
20 von einer Einsatzzentrale 50 aus zu orten und ggf. 
auch zu leiten. GemaB Fig. 1 muS die Einsatzzentrale 50 
lediglich mit den stationaren Einheiten 12 dementspre- 
chend uber die Leitung 14 verbunden sein. 20 

Im vorstehend beschriebenen Beispielsfall wird die 
den Positionsbestimmungsfehler PF bestimmende Refe- 
renzeinheit von einer stationaren Einheit gebildet Es 
besteht jedoch hiervon unabhangig auch die Moglich- 
keit, eine der mobilen Einheiten (Mobiltelephon) als Re- 25 
ferenzeinheit einzusetzen. Hierzu muB die mobile Ein- 
heit lediglich mit der geodatisch vermessenen Satelliten- 
Navigationseinheit 34 sowie einer Zentraleinheit mit zu- 
mindest einer Fehlerbestimmungseinheit 38 versehen 
sein. Je nachdem ob die Fehlerkorrektur zentral oder 30 
dezentral durchgefOhrt wird, befindet sich die Korrek- 
tureinrichtung in der mobilen Referenzeinheit oder in 
den ubrigen mobilen Einheiten (Korrektureinrichtung 
44 bzw. 46). Auf diese Weise kann ein beliebiger Mobil- 
funkteilnehmer far sich und ggf. weitere Mobilfunkteil- 35 
nehmer die Mdglichkeit einer differentiellen Satelliten- 
Navigation schaffen. 

Das vorstehend beschriebene System nutzt die zwei- 
seitige Kommunikationsmdglichkeit bereits bestehen- 
der Mobiltelefonsysteme aus. Es ist jedoch auch mog- 40 
Iich, die differentielle Satellitennavigation mit einem 
Kommunikationssystem mit einseitiger Kommunika- 
tion ohne groBen Zusatzaufwand zu realisieren, namlich 
bei UKW-Rundfunksystemen oder bei Funkrufsyste- 
men. Der prinzipielle Aufbau eines derartigen Systems 45 
entspricht, bis auf die mogliche Reduzierung der Anzahl 
der Sender, dem des Systems 10 der Fig. 1 mit dem 
Unterschied, daB anstelle der dargestellten Funktele- 
kommunikations-Doppelpfeile 52, 54 lediglich der von 
den stationaren Einheiten zu den mobilen Einheiten fiih- 50 
rende Einfach-Pfeil 52 einzusetzen ist. 

Der prinzipielle innere Aufbau der mobilen Einheiten 
20' sowie der als Referenzeinheit dienende stationaren 
Einheit 12* gemaB Fig. 3 entspricht ebenfalls weitge- 
hend dem der mobilen und stationaren Einheiten 20 und 55 
12 gem. Fig. 2. Bauteile, die ihrer Funktion nach solchen 
in Fig. 2 entsprechen, sind mit den gleichen, jedoch mit 
ntn versehenen Bezugsziffern versehen. Die demnach mit 
30' bezeichnete Zentraleinheit ist mit den Qbrigen Bau- 
elementen, namlich Satellitennavigationsempfanger 28', w 
Mobilf unkeinheit 24' samt Sende-/Empf angsteil 26' und, 
bei Bedarf, auch mit der Anzeige- und Bedieneinheit 32' 
verbunden. Es kdnnen weitere Einheiten angeschlossen 
sein, wie beispielsweise ein elektronisches StraBenkar- 
ten-Orientierungssystem 33', welches der Lokalisierung &s 
des momentanen Standorts in einem StraBennetz an- 
hand des ermittelten Positionswerts PW dient Derarti- 
ge elektronische StraBenkarten- Orientierungssysteme 



erhalten die Informationen Qber den jeweiligen Stra- 
Benveriauf beispielsweise mit Hilfe entsprechender Da- 
tenspeicher, wie z. B. CD-ROM. Ein derartiges System 
33' kann auch bei der AusfOhrungsform gemaB Fig. 2 
vorgesehen sein. 

Die zentrale Einheit 12*, d. h. der UKW-Rundfunksen- 
der bzw. der Funkrufsender, weist wiederum neben der 
herk5mmlichen UKW-Rundfunkeinheit 40' samt Sen- 
de- und Erapfangsteil 42' den stationaren Satellitennavi- 
gauonsempfanger 34' auf bzw. ist mit einem derartigen 
iiber entsprechende Datenleitungen verbunden. Dieser 
gibt den Referenzpositions-Rohwert RR an die Korrek- 
tureinrichtung 38' innerhalb der Zentraleinheit 36' ab, 
die zudem als Referenzpositionsnormalwert RN den 
geodatisch ermittelten Standort der Antenne des Satel- 
litennavigationsempfangers 34' empfangt Aus beiden 
GrdBen berechnet die Korrektureinrichtung 38' den Po- 
sitionsbestimmungsfehler PF, insbesondere in Form des 
Fehlervektors 8E1, 5E2, 8E3 und 6E4, und ieitet ihn zum 
Sende- und Empfangsteil 42 / zur Abstrahlung gemein- 
sam mit dem normalen Rundfunkprogramm (Pro- 
grarnminformation PI), und zwar umgesetzt in einen 
Frequenzbereich oberhalb der oberen menschlichen 
Hdrschwelle. 

Im Falle eines groBeren Sendebereichs kann der ge- 
meinsame Rundfunksender auch einen umfangreiche- 
ren Fehlervektor z. B. 5Ei bis 8E t o abstrahlen, der durch 
gleichzeitige Ermittlung der einzelnen Fehlervektor- 
komponenten durch Uber das Sendegebiet verteilte, 
geodatisch vermessene Satelliten-Navigationseinheit 
ermittelt werden. Diese Fehler bEi bis 6Eio sind den 
beispielsweise zehn momentan fiber dem Gesamtgebiet 
erfaBbaren Satelliten zugeordnet Da von einem be- 
stimmten Standort aus jedoch beispielsweise nur vier 
dieser Satelliten beobachtbar sind, werden von der je- 
weiligen mobilen Einheit nur diejenigen Kompenten des 
Fehlervektors verwendet, die den von der mobilen Ein- 
heit momentan beobachtbaren Satelliten zugeordnet 
sind. 

Die mobile Einheit 20^, d. h. der mit dem Satellitenna- 
vigationsempfanger erganzte UKW-Empfanger, erhalt 
uber sein Empfangsteil 26' die Positionsbestimmungs- 
fehler PF und leitet diese an die Korrektureinrichtung 
46' innerhalb der Zentraleinheit 30' weiter. Die Korrek- 
tureinrichtung 46' empfangt zudem den momentanen 
Positions-Rohwert PR des eigenen Satellitenpositions- 
erapfangers 28' und berechnet hieraus den korrigierten 
Positionswert PW zur Anzeige durch die Einheit 22' 
bzw. zur Weiterverwertung durch das elektronische 
StraBenkarten-Orientierungssystem 33'. 

GemaB der Erfindung werden also fur die ansonsten 
erforderliche Telemetriestrecke zwischen stationarer 
Einheit und mobiler Einheit zur Obertragung der fur die 
differentielle Satellitennavigation erforderlichen Infor- 
mationen bereits bestehende Funktelekommunikations- 
systeme wie Mobilfunk oder UKW-Rundfunk oder 
Funkrufsysteme eingesetzt Deren stationare Einheiten 
mfissen lediglich durch wenigstens einen Satellitennavi- 
gationsempfanger mit vermessener Antenne und Feh- 
lerbestimmungseinheit erganzt werden. Auf der Endab- 
nehmerseite mussen die Mobilfunkgerate bzw. UKW- 
Empfangsgerate nur dementsprechend durch einen ein- 
fachen Satellitennavigationsempfanger erganzt werden, 
ggf. mit zusatzlicher Korrektureinrichtung zur Korrek- 
turdes Positions-Rohwertes durch den ermittelten Posi- 
tionsbestimmungsfehler. Die Integration eines Satelli- 
tennavigationsempfangers in ein Mobiltelefon, ggf. so- 
gar in ein Handgerat, ist ohne merkliche Gewichts- und 
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VolumenvergrfiBerung bei relativ geringen Zusatzko- 
sten bei entsprechend groBen Serien ohne weiteres 
mdglich. 

Es ist eine automatische, insbesondere periodische 
Positionsermittlung moglich, wobei die entsprechende 5 
Positions-Information bei der mobilen Einheit (zweisei- 
tige und einseitige Kommunikationssysteme) und/oder 
bei der stationaren Einheit (nur zweiseitige Kommuni- 
kationssysteme) vorhanden sein kann. Es ist auch eine 
wahlweise Abfrage des Standorts moglich. Die Mobil- 10 
einheiten konnen in Fahrzeuge eingebaut sein oder 
auch tragbar (Mobiltelefon) ausgebildet sein. 

Die Positionsermittlung kann dabei im Hintergrund 
ablaufen, so daB die Gerate gleichzeitig ihre Normal- 
funktion (Telefonieren; Rundfunkempfang) wahrneh- 15 
men kdnnen. 

Es sind vielfaitige Anwendungen denkbar. Da die Po- 
sitionsinformationen im Falle des zweiseitigen Tele- 
kommunikationssystems (insbesondere Funktelephon) 
auch bei den stationaren Einheiten zur Verfagung ste- 20 
hen, konnen diese an eine stationare Zentrale, insbeson- 
dere Einsatzzentrale, weitergeleitet werden, die somit 
tiber die momentane Position der von ihr betreuten mo- 
bilen Einheiten informiert ist Die Zentrale kann Lotsen- 
dienste ubernehmen oder bei Unfall- oder Pannenmel- 25 
dungen sofort entsprechende Hilfsf ahrzeuge an den er- 
mittelten Ort senden. Die Einsatzzentrale kann Sicher- 
heitsdienste, Rettungsdienste, Kurierdienste, offentliche 
Personentransportfahrzeuge wie Busse oder Taxis oder 
Fahrzeuge von Speditionen bei wechselnden Fahrtzie- 30 
Ien sogleich umdirigieren und somit optimalen Fahrzeu- 
geinsatz sicherstellen. DarQberhinaus kann das System 
auch auBerhalb des StraBenverkehrs eingesetzt werden, 
wie z.B. in der Schiffahrt oder in der Freizeit beim 
Wandern, Bergsteigen oder dergleichen. 35 

Patentanspruche 

1. Funktelekommunikationssystem zur Obertra- 
gung von Informationen, insbesondere Sprachin- 40 
formationen oder Rundfunkprogramm-Informatio- 
nen, zwischen stationaren Einheiten, namlich Sen- 
de-/Empfangseinheiten (12) oder Sendeeinheiten 
(12') und mobilen Einheiten, namlich Sende-/Emp- 
fangseinheiten (20) bzw. Empfangseinheiten (200, 45 
dadurch gekennzeichnet, 

— daB die mobilen Einheiten (20, 20 / ) zusatz- 
lich jeweils einen Satellitennavigationsemp- 
f anger (28, 28') zur selbsttatigen Ermittlung ei- 
nes Positions-Rohwertes (PR) der momenta- 50 
nen Position der mobilen Einheit aufweisen, 

— daB wenigstens eine der stationaren oder 
mobilen Einheiten, die Referenzeinheit (12, 
12') mit einem Satellitennavigationsempfanger 
(34, 340 zur selbsttatigen Ermittlung eines Re- 55 
ferenzpositions-Rohwertes (PR) eines Refe- 
renzortes mit bekannter genauer geographi- 
scher Position als Referenzpositions-Normal- 
wert (RN) sowie einer Fehlerbestimmungsein- 
heit (38, 38') zur Bestimmung von Positionsbe- 60 
stimmungsfehlern (PF) durch Vergleich des 
momentan ermittelten Referenzpositions- 
Rohwertes (RR) mit dem Referenzpositions- 
Normalwert (RN) verbunden ist, 

— dafl die mobilen Einheiten (20) mit Obertra- 55 
gungseinrichtungen (26) zur Obertragung von 
Positions-Rohwerten (PR) zusatzlich zu den 
Informationen an die wenigstens eine Refe- 
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renzeinheit (12) ausgebildet sind und die Refe- 
renzeinheit (12) mit einer Empfangseinrich- 
tung (42) fur die Positionsrohwerte (PR) aus- 
gebildet und mit einer Korrektureinrichtung 
(38') zur Korrektur der flbertragenen Posi- 
tions-Rohwerte (PR) mit im wesentlichen zeit- 
gleich ermittelten Positionsbestimmungsfeh- 
lern (PF) verbunden ist und/oder daB die Refe- 
renzeinheit (12, 12 7 ) mit einer Obertragungs- 
einrichtung (42, 42) zur Obertragung der Posi- 
tionsbestimmungsfehler (PF) zusatzlich zu den 
Informationen an die mobilen Einheiten (20, 
20') ausgebildet und die mobilen Einheiten (20, 
20') jeweils mit einer Empfangseinrichtung (26, 
26') fur die Positionsbestimmungsfehler (PF) 
und mit einer Korrektureinrichtung (46, 46') 
zur Korrektur der momentan ermittelten Posi- 
tions-Rohwerte (PR) mit den Qbertragenen, im 
wesentlichen zeitgleich ermittelten Positions- 
bestimmungsfehlern (PF) ausgebildet sind. 

2. Funktelekommunikationssystem nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, daB die mit der Korrek- 
tureinrichtung (44) verbundene wenigstens eine 
Referenzeinheit (12) zur Obermittlung korrigierter 
Positionswerte (PW) an die jeweilige mobile Ein- 
heit (20) ausgebildet ist 

3. Funktelekommunikationssystem nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, daB die mit den Korrek- 
tureinrichtungen (46) ausgebildeten mobilen Ein- 
heiten (20) zur Obermittlung der korrigierten Posi- 
tionswerte (PW) an die wenigstens eine Referenz- 
einheit (12) ausgebildet sind. 

4. Funktelekommunikationssystem nach einem der 
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Obertragungs- und Empfangseinrich- 
tungen (26, 26'; 42, 42') zur Obertragung der Posi- 
tionsrohwerte (PR) bzw. der Positionsbestim- 
mungsfehler (PF) bzw. der korrigierten Positions- 
werte (PW) Qber den fQr die Obertragung der In- 
formationen (SI; PI) vorgesehenen Funkkanal aus- 
gebildet sind. 

5. Funktelekommunikationssystem nach Anspruch 
4, dadurch gekennzeichnet, daB die Obertragungs- 
und Empfangseinrichtungen (26, 26'; 42, 42') zur 
gleichzeitigen Obertragung der Positionsrohwerte 
(PR) bzw. der Positionsbestimmungsfehler (PF) 
bzw. der korrigierten Positionswerte (PW) mit der 
Information (SI; PI) ausgebildet sind mit Oberlage- 
rung der Positionsrohwerte (PR) bzw. Positionsbe- 
stimmungsfehler (PF) auf die Information (SI; PI) 
bei analoger Obertragung in einem Frequenzbe- 
reich oberhalb der menschlichen oberen Horgren- 
ze oder bei digitaler Obertragung mit entsprechen- 
der unterscheidender Codierung. 

6. Funktelekommunikationssystem nach einem der 
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Sendegebiet der stationaren Einheiten 
(12) in mehrere Teilgebiete (16a, 16b) unterteilt ist 
und daB in jedem Teilgebiet (16a, 16b) wenigstens 
eine Referenzeinheit (12, 12*) vorgesehen ist zur 
Bestimmung von fur das jeweilige Teilgebiet gel- 
tenden Positionsbestimmungsfehlern (PF). 

7. Funktelekommunikationssystem nach einem der 
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich- 
net, daB die stationaren Einheiten (12) mit einer 
Zentrale verbunden und zur Weiterleitung von 
korrigierten Positionswerten (PW) bestiramter mo- 
biler Einheiten (20) an die Zentrale ausgebildet sind. 
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8. Funktelekommunikationssystem nach Anspruch 
7, dadurch gekennzeichnet dafl die Zentrale als 
Einsatzzentrale (50) fur mit den mobilen Einheiten 
versehene Fahrzeuge und oder Personen und/oder 
Personen insbesondere von Sicherheitsdiensten, 5 
Rettungsdiensten, Feuerwehren, Kurierdiensten, 
Transportunternehmen fQr Personen oder GOter, 
Vermessungsdiensten, Lagereinrichtungen oder 
Lotsendiensten ausgebiidet ist 

9. Funktelekommunikationssystem nach einem der 10 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeich- 
net, daB wenigstens eine der stationaren Einheiten 
(12, 12') als Referenzeinheit ausgebiidet und mit 
anderen stationaren Einheiten zur Obertragung 
von Satelliten-Navigationsdaten (PR, PF, PW) ver- 15 
bunden ist 

10. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die stationaren Einheiten (12') von 
den Sendern einer Rundfunksenderkette, insbeson- 20 
dere im UKW-Bereich, gebildet sind und daB die 
mobilen Einheiten (20') jeweils ein Rundfunksempf- 
angsteil (24', 26') aufweisen. 

11. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der Anspruche 1—9, dadurch gekennzeichnet daB 25 
die stationaren Einheiten die Sender einer Funkruf- 
Senderkette sind und daB die mobilen Einheiten als 
Funkruf empfanger ausgebiidet sind. 

12. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der Anspruche 1-9, dadurch gekennzeichnet, daB 30 
die wenigstens eine Referenzeinheit von einer mo- 
bilen Einheit gebildet ist 

13. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der Anspruche 1 —9 und 12, dadurch gekennzeich- 
net, daB die stationaren Einheiten (12) von den Sen- 35 
de-/Empfangseinheiten eines Mobilfunksystems 
(10) gebildet sind und daB die mobilen Einheiten 
jeweils als Funktelefon (20) ausgebiidet sind. 

14. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der vorhergehenden Anspruchen, dadurch gekenn- 40 
zeichnet, daB wenigstens eine der stationaren und/ 
oder mobilen Einheiten (20 7 ) mit einem elektroni- 
schen Karten-Orientierungssystem verbunden ist, 
insbesondere fur die Lokalisierung des raomenta- 
nen Standorts einer mobilen Einheit zu Lande, zu 45 
Wasser oder in der Luft 

15. Funktelekommunikationssystem nach An- 
spruch 14, dadurch gekennzeichnet, daB wenigstens 
eine der stationaren und/- oder mobilen Einheiten 
(20') mit einem elektronischen StraBenkarten- 50 
Orientierungssystem verbunden ist zur Lokalisie- 
rung des momentanen Standorts in einem StraBen- 
netz aufgrund des Positionswertes (PW). 

16. Verfahren zum Betrieb eines Funktelekommu- 
nikationssystems zur Obertragung von Informatio- 55 
nen, insbesondere Sprachinformationen (SI) oder 
Rundfunkprogramminformationen (PI) zwischen 
stationaren Einheiten, namlich Sende-/Empfangs- 
einheiten (12) oder Sendeeinheiten (12*) und mobi- 
len Einheiten, namlich Sende-/Empfangseinheiten 60 
(20) bzw. Empfangseinheiten (20'), insbesondere 
nach einem der vorhergehenden Anspruche, da- 
durch gekennzeichnet, daB man zusatzlich zur In- 
formation Satelliten-Navigationsdaten fur die Orts- 
bestimmung nach dem differentiellen Satelliten- 65 
Navigationsverfahren ubertragt 



Al 

12 

Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 



- Leerseite - 



ZEICHNUNGEN SHITE 1 



Nummer: 
Int. CI. 8 : 

Offenlegungstag: 



DE 44 24412 A1 
H04B 7/26 
18. Januar 1996 




508 063/143 



ZEICHNUNGEN SE1TE 2 Nummer: DE 44 24412 A1 

Int. CI. 6 : H04B 7/26 

Offeniegungstag: 18. Januar 1996 



lo 



41 Ito 



/ 



42 





%2 




25' 



508 063/143 



